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@ Handgefuhrtes Gerat zur Bodenbearbeitung 

(g) Die Erfindung bezieht sich auf eine neuartige Ausbitdung 
eines handgefuhrten Cerates fur die Bodenbearbeitung, mit 
einem einen Lenker aufweisenden Rahmen, mit einem 
Antrieb an diesem Rahman sowie mit einem am Rahmen urn 
eine erste horizontale Oder im wesentlichen horizontale 
Raumachse drehbar gelagerten und durch den Antrieb 
umtaufend antreibbaren Werkzeug. mit welchem das Gerat 
zum Bearbeiten des Bodens auf diesem aufsteht. 




Die ffolgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 
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Beschreibung 

Die Erfindung bezieht sich auf ein handgefuhrtes Ge- 
rat gemaB Oberbegriff Patentanspruch 1. 

Derartige Ger^te sind bekannt und werden im Gar- 
ten- bzw, Fe!d- oder Flurbereich zum Bearbeiten des 
Bodens eingesetzt Die verwendeten Werkzeuge sind 
umlaufende, hackende oder frasende Werkzeuge. Der 
Antrieb wird von einem Verbrennungsmotor gebildet 
Beim Arbeiten steht das Gerat allein mit seinen Werk- 
zeugen sowie mit einem in Richtung der Bewegung des 
Ger&tes nachgefiihrten Brems- bzw. Lenkspom auf dem 
Boden auf. 

Aufgabe der Erfindung ist es, ein Gerat aufzuzeigen, 
welches bei optimaler Arbeitsleistung besonders um- 
weltfreundlich arbeitet und speziell auch im Bereich von 
Glas- und Gewachshausem einsetzbar ist 

Zur Losung dieser Aufgabe ist ein Gerat entspre- 
chend dem kennzeichnenden Teil des Patentanspruches 
1 ausgebildet 

Das erfindungsgem^e Gerat arbeitet bei optimaler 
Leistung umweltf reundlich. 

Weiterbildungen der Erfmdung sind Gegenstand der 
Unteranspriiche. 

Die Erfindung wird im Folgenden anhand der Figuren 
an Ausfuhrungsbeispielen naher erlautert £s zeigen: 

Fig. 1 in viereinfachter Darstellung und in Seitenan- 
sicht eine Ausfuhrungsform des Bodenbearbeitungsge- 
rates gemaB der Erfindung; 

Fig. 2 das Gerat nach Rg. 1 in Ruckansicht, d h. in 
Blickrichtung des Pfeiles B der Fig. 1 ; 

Fig. 3— 6 verschiedene Details eines Getriebes des 
Gerates nach Fig. 1; 

Fig. 7 in vereinfachter Darstellung und im Ulngs- 
schnitt die mit dem Antriebsmotor verbundene An- 
triebswelle des Geritcs nach Fig. I ; 

Fig. 8 einen Schnitt entsprechend der Linie 1-1 der 
Fig. 7; 

Fig. 9 und 10 in vereinfachter Darstellung und in 
Draufsicht bzw. im L^ngsschnitt einen Abgabebehalter 
fiir Streugut zur Verwendung bei dem Gerat nach 
Fig. 1; 

Fig. 1 1 und 12 in Vorderansicht sowie in Seitenansicht 
eine abgewandelte Ausfuhrungsform eines Werkzeuges 
zur Verwendung bei dem Gerat gemaB Fig. I ; 

Fig. 13 in vergroBerter Einzel-Darstellung eines der 
Werkzeug-Elemente des Werkzeuges der Fig. 1 1 ; 

Fig. 14 in vereinfachter Darstellung eine Stromver- 
sorgungseinrichtung fur das Gerat nach Fig. 1. 

Das in den Figuren dargestellte Bodenbearbeitungs- 
gerat ist speziell fiir den Einsatz in Glas- bzw. Gewachs- 
hausem bestimmt Das Gerat besteht a a. aus einem 
Stahlrahmen 1, welcher im wesentlichen von einer Lan- 
ge 2 eines Rohrprofils gebildet ist Am oberen Ende ist 
die Lange 2 abgewinkelt so daB sie dort einen oberen 
Abschnitt 2' bildet der senkrecht zu einer vertikalen 
Hochachse Z des Gerates verlSuft Am Abschnitt 2' ist 
das eine Ende eines gekrummten Verbindungsstiickes 3 
befestigt, welches Teil eines Lenkers 4 ist und an dessen 
anderem Ende zwei durch eine Querstrebe 5 miteinan- 
der verbundene Lenkerarme 6 befestigt sind. Diese bii- 
den mit ihren freien, nach der ROckseite des Gerates 
wegstehenden Enden 7 die Griff e, mit denen der Benut- 
zer das Gerit beim Arbeiten halt und lenkt 

Das Verbindungselement 3 ist um eine parallel zur 
Z-Achse verlaufende Achse Al durch Drehen einstell- 
bar an dem Abschnitt 2 vorgesehen. Durch eine Lage- 
und Arretierungseinrichtung 8, die iiber einen Bauden- 
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zug 9 von dem Lenker 4 bzw. von den dortigen Griff en 7 
her betatigbar ist kann die jeweilige Einstellung des 
Armes 3 und damit auch des Lenkers 4 arretiert werden. 
Die beiden Lenkerarme 6 sind weiterhin mittels einer 
5 manuell betitigbaren Kiemmeinrichtung 8' um eine 
Achse A2 einstellbar» die parallel zu der die Z- Achse 6 
schneidenden horizontalen Quer- bzw. Y- Achse liegt 

An den Abschnitt 2' schlieBt sich ein Abschnitt 2" des 
Stahlrahmens 1 an, der (Abschnitt) schrSg nach unten 
10 verlauft d. h. mit seiner Langserstreckung in einer Ebe- 
ne liegt die sowohl die Z-Achse, als auch eine senkrecht 
zu dieser sowie senkrecht zur Y-Achse verlaufende ho- 
rizontale X-Achse einschlieBt Die Langserstreckung 
des Abschnittes 2" schlieflt weiterhin mit der Achse A 
15 einen spitzen Winkel ein, der sich zur Unterseite des 
Gerates bin offnet Der Abschnitt 2" geht in einen S-for- 
mig gebogenen Abschnitt 2"' und dieser in einen gerad- 
linigen verlaufenden Abschnitt 2"" iiber. Durch den Ab- 
schnitt 2"' liegt der Abschnitt 2"" mit seiner Langser- 
20 streckung parallel zur Langserstreckung des Abschnit- 
tes 2", jedoch zur RQckseite des Gerates hin versetzt 

Etwa am Obergang zwischen den Abschnitten 2" und 
2"' ist am Rahmen 1 eine Strebe 10 befestigt die sich 
parallel zur X-Achse nach riickwarts erstreckt Am En- 
25 de der Strebe 10 ist in einer Achse A3 parallel zur 
Z- Achse ein Brems- bzw. Lenkspom 11 einstellbar vor- 
gesehen, der mit seinem unteren Ende auf dem Boden 
aufsteht An dem Abschnitt 2" ist oberhalb des Ab- 
schnittes 2"' weiterhin ein Holm bzw. Arm 12 befestigt 
30 der sich von dem Rohrprofil 2 zur Vorderseite des Ge- 
rates hin erstreckt und an seinem freien Ende mit dem 
oberen Ende eines Armes 13 verbunden ist Am unteren 
Ende des Armes 13 ist ein Rad 14 frei drehbar gelagert, 
und zwar um eine Achse A4, die parallel zur Y-Achse 
35 liegt Das Rad 13 dient als Laufrad zum Transport bzw. 
Fahren des Gerates auf normalem Boden zum bzw. vom 
Einsatzort Das Rad 14 steht in diesem Fall auf dem 
Boden auf. Mit Hilfe einer stufenlosen Einstelleinrich- 
tung 15 kann das obere Ende des Armes 13 um eine 
40 Achse A5 parallel zur X-Achse eingestellt bzw. ge- 
schwenkt werden, und zwar beispielsweise derart daB 
das Rad 14 beim Einsatz des Gerites nach oben ge- 
schwenkt ist 

Oberhalb des Armes 12 ist am Rahmen 1 bzw. an dem 

45 dortigen Abschnitt 2" der zum Antrieb dienende Elek- 
tromotor 16 befestigt Ober eine Welle 17. deren Achse 
A6 parallel zur Langserstreckung des Abschnittes 2" 
und damit auch in der von der X-Achse und der Z- Achse 
gebildeten Ebene liegt ist der Elektromotor 16 mit ei- 

50 nem Getriebe 18 antriebsmaBig verbunden, dessen Ge- 
hause 19 an dem unteren Ende des Stahlrahmens 1 bzw. 
des Abschnittes 2"" befestigt ist und zwar an der der 
Vorderseite des Gerates zugewandten Seite dieses Ab- 
schnittes. Das Gehause 19 dient gleichzeitig zur Lage- 

55 rung einer Antriebs- bzw. Werkzeugwelle 20, die mit 
ihrer Achse achsgleich mit der Y-Achse liegt und mit 
ihren beiden Enden iiber zwei einander abgewandten 
Seiten des Gehauses 19 vorsteht Ober das nachstehend 
noch naher beschriebene und als Schneckengetriebe 

60 ausgebildete Getriebe 18 ist die Welle 20 antriebsmiBig 
mit der Welle 17 verbundea 

Bei der in den Fig. 1 und 2 dargestellten Ausfuhrungs- 
form ist auf jedem Ende der Welle 20 ein Eras- bzw. 
Hackwerkzeug 21 befestigt An jedem Ende der Welle 

65 20 ist eine AnschluBwelle 22 befestigt die ebenfalls ein 
Werkzeug 21 tragt An den beiden auBenliegenden En- 
den der AbschluBwellen 23 ist eine AnschluBwelle 23 
befestigt welches auBenliegend eine Scheibe bzw. ein 
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scheibenartiges Element 24 tragt Mittels geeigneter, 
beispielsweise durch Splinte gesicherter Kupplungseln- 
richtungen sind die Wellen 20, 22 und 23 iosbar mitein- 
ander verbunden, und zwar derart, daB sSmtliche Wel- 
len achsgleich miteinander vorgesehen sind Bevorzugt 
ist die Ausbildung weiterhin so getroffen, daB auch die 
beiden innenliegenden Werkzeuge 21 auf einer Welle, 
beispielsweise auf einer Hohlwelle vorgesehen sind, die 
iosbar auf der Ausgangswelle 20 des Getriebes 18 befe- 
stigt ist 

Jedes Werkzeug 21 besteht im wesentlichen aus vier 
aus Flachmaterial, d h. aus Stahl gefertigten Armen 25, 
die an einer gemeinsamen, drehbar auf der Welle 20 
bzw. 22 vorgesehenen kreisscheibenformigen Platte 26 
befestigt sind Letztere liegt mit ihren Oberflachensei- 
ten senkrecht zur Y-Achse. Auch die Arme 25 liegen 
zumindest mit den grofleren Oberflachenseiten ihrer ra- 
dial innenliegenden und an der Platte 26 befestigten 
Enden in jeweils einer gemeinsamen Ebene senkrecht 
zur Y-Achse. Die vier Arme 25 jedes Werkzeugs 21 sind 
an der jeweiligen Platte 26 so befestigt, daB jeder Arm 
25 radial iiber den Umfang der Platte 26 vorsteht und 
parallel zu einer die Y-Achse schneidenden Durchmes- 
serachse dl bzw. d2 der Platte 26 liegt, und zwar derart, 
daB bezogen auf die Drehrichtung C, in der das betref- 
fendc Werkzeug 2 beim Bearbeiten des Bodens urn die 
Y-Achse rotierend angetrieben wird das radial auBen- 
liegende Ende des jeweiligen Armes 25 der zugehorigen 
Achse dl bzw. d2 voreilt Die beiden Achsen dl und d2 
schlieBen einen Winkel von 90° miteinander ein. Jeder 
Achse sind zwei Arme 25 zugeordnet, die um 180* ver- 
setzt an der Platte 26 befestigt sind An den f reien Enden 
sind die Arme 25 jeweils bei 25' abgewinkelt, und zwar 
derart, daB die abgewinkelten Enden von der die 
X-Achse und Z-Achse einschlieBenden Mittelebene M 
des Gerates nach auBen weisen und mit der Ebene der 
radial zur Y-Achse verlaufenden Langen des jeweiligen 
Armes 25 bzw. mit der Ebene der zugehdrigen Platte 26 
einen Winkel b einschlieBen. Die Arme 25 sind an ihren 
Enden 25' an dem dortigen, in Drehrichtung C vorausei- 
lenden Bereich schneidenartig ausgebildet 

Bei der dargestellten Ausfiihrungsform besitzen die 
Arme 25 eine solche Lange, daB sie sich mit ihren freien, 
abgewinkelten Enden 25 bei angetriebener Welle 20 auf 
einer ICreisbahn bewegen, deren Durchmesser etwa 
300 mm ist Der Abstand a zwischen der jeweiligen Ach- 
se dl bzw. d2 und der Langsachse des benachbarten 
Armes 25 betragt bei dieser Ausfiihrungsform etwa 
36 mm und der Winkel b etwa 60*. Durch entsprechen- 
de Auswahl des Elektromotors 16 bzw. dessen Leistung 
und Drehzahl sowie durch entsprechende Ausbildung 
des Getriebes 18, d h. insbes. auch durch entsprechende 
Wahl des Untersetzungsverhaltnisses ist dafur gesorgt, 
daB bei der vorbeschriebenen Ausbildung der Werkzeu- 
ge 21 und bei Verwendung von zwei, ein erstes Werk- 
zeugpaar bildenden inneren Werkzeugen 21 und zwei, 
ein zweites Werkzeugpaar bildenden auBeren Werk- 
zeugen 21 (auf den AnschluBwellen 22) die Drehge- 
schwindigkeit der Werkzeuge 21 etwa zwischen 
140—150 Umdrehungen/Minute, vorzugsweise 147 
Umdrehungen/Minute betragt Durch die beschriebene 
Ausbildung der Werkzeuge 21 und die vorgenannte 
Drehgeschwindigkeit wird eine optimale Bearbeitung 
des Bodens erreicht, und zwar derart, daB bei problem- 
loser Steuerung und Fuhrung des Gerates wihrend des 
Arbeitens der Boden in dem jeweils bearbeiteten Be- 
reich feinkdmig aufgelockert ist 

Der Abstand, den die Werkzeuge 21 auf jeder Seite 



der Mittelebene M voneinander aufweisen, betragt bei 
dieser Ausfuhrungsform etwa 120 mm, wobei die beiden 
innenliegenden Werkzeuge 21 jeweils etwa 80 mm von 
der Mittelebene M entfemt sind 
5 Soil ein schmaler Bereich bearbeitet werden. so kon- 
nen die beiden auBenliegenden, an der AnschluBwelle 22 
vorgesehenen Werkzeuge 21 entfemt werden, so daB 
nur noch mil den inneren Werkzeugen 21 bzw. mit dem 
ersten Werkzeugpaar gearbeitet wird In diesem Fall 

10 wird der Elektromotor 16 so geschaitet, daB die Werk- 
zeuge 21 nur noch mit der halben Drehzahl d h. mit 
einer Drehzahl von etwa 70—75, vorzugsweise mit einer 
Drehzahl von etwa 73 Umdrehungen/Minute umlaufen. 
Der Elektromotor 16 ist beispielsweise ein Einpha- 

15 sen-Wechselstrommotor mit einer Nennspannung von 
220 V und einer Nennleistung von 1,5 kW, Bevorzugt ist 
der Elektromotor 16 aber ein Dreiphasen- bzw. Dreh- 
stronunotor mit 2,2 kW und 380 V. In beiden Ausfiihrun- 
gen weist das Getriebe 18 ein Untersetzungsverhaltnis 

20 von 19:1 auf. Das Getriebe 18 bzw. dessen Elemente 
sind in den Fig. 3—6 im Detail dargestellt Das Getriebe 
besteht aus dem vorstehend bereits erwahnten Getrie- 
begehause 19, welches bei der dargestellten Ausfuh- 
rungsform im wesentlichen quaderfdrmig ausgebildet 

25 ist Im Gehause 19 sind Lagersitze 27 fur nicht darge- 
stellte Lager fur die mit der Schnecke 2& versehene 
Eingangswelle 29 des Getriebes vorgesehen. Weiterhin 
bildet das Gehause 19 in der oben beschriebenen Weise 
Sitze fur Lager fur die Welle 20, auf der das Schnecken- 

30 rad 30 vorgesehen ist 

Die Schnecke 28 und das Schneckenrad 30 sind so 
ausgefiihrt, daB sie bei dem Untersetzungsverhaltnis 
von 19:1 eine optimale Kraftiibertragung gewahrleisten. 
Im einzelnen sind sie durch folgende Werte charakteri- 

35 siert: 

Schnecke 28: 



40 



45 



50 



Zahnezahl 2 

Mittenkreis Durchmesser dm 1 22 
Achsmodul m^ 2 mm 
Normalmodul mn 1,97 mm 
Zahnhohe 4,5 

Flankenrichtung links steigend 
Steigungshohe pzi 12,56 
MittensteigungswinkellO** 18' 
Flankenform nach DIN 3975 1 
Axialteilung px 6,28 
Eingriffswinkel im Normalschnitt 20*". 

Schneckenrad 



Zahnezahl 38 

Eingriffswinkel im Normalschnitt 20° 
55 Axialteilung Px 6,28 

Flankenform nach DIN 3975 1 

Mittensteigungswinkel 10° /1 8' 

Steigungshohe pzl 12^ 

Stimmodul2 
60 Teilkreisdurchmesser Dz 38 

Zahnhdheh4,5 

Flankenwinkel links steigend. 
Wie die Fig. 1 und 2 zeigen, befindet sich oberhalb der 

Werkzeuge 21 und unterhalb des Elektromotors 16 eine 
65 aus einem Zuschnitt aus Stahlblech durch Biegen herge- 

stellte Schuuabdeckung 31. 
Ftir die elektrische Versorgung des Elektromotors 16 

ist an der Strebe 5 des Lenkers 4 ein Stromanschlufi 32 
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mit Sicherheitsschalter vorgeseheiL An den AnschluB 32 
ist die Kupplung 33 eines Versorgungskabels 34 an- 
schlieBbar. 

Da der Elektromotor 16 bei der dargestellten AusfQh- 
rungsform ein Drehstrommotor isi, der bei der beschrie- 
benen Ausbildung des Getriebes 18 die erforderliche 
Leistung sicherstellt, und da die Drehrichtung eines sol- 
chen Motors von der Polung der Versorgungsieitung 
abhangt, ist in die Welle 17 eine Freilaufeinrichtung 35 
integriert, die sicherstellt, dafi ein Antrieb der Werkzeu- 
ge 21 nur dann erfolgt, wenn der Motor 16 in der vorge- 
sehenen Drehrichtung umlaufL Hierdurch sind ein 
Ruckwarts fahren des Gerates beim Arbeiten und damit 
hierdurch bedingte Unfalle wirksam vermieden. 

Wie in den Fig. 7 und 8 dargestellt. ist die Welle 17 als 
geteihe Hohlwelle ausgebildet. und zwar mit einem Ab- 
schnitt 17', der direkt mit der Ausgangswelle 36 des 
Elektromotors 16 verbunden ist, sowie mit einem Ab- 
schnitt 17", der mit dem Getriebe 18 verbunden ist 
Zwischen beiden Abschnitten 17' und 17" ist im Inneren 
der Hohlwelle 17 die Freilaufeinrichtung 35 vorgesehen. 
Diese ist entsprechend der Fig. 8 nach dem KJemm-Ku- 
gel-Prinzip ausgebildet, d. h. in einem Ringspalt, der zwi- 
schen der Innenflache des unteren Endes des Abschnit- 
tes 17' und einem wellenartigen Kraftubertragungsele- 
ment 37 gebildet ist, sind mehrere Kugeln 38 vorgese- 
hen. An der Umfangsflache des Kraftiibertragungsele- 
mentes 37 und/oder ggfs. an der Innenflache des Ab- 
schnittes 17' sind spiralartig zur Achse der Welle 17 
verlaufende Klemmflachen gebildet, und zwar deran. 
daB bei einer vorgegebenen Drehrichtung ein Verklem- 
men des Abschnittes 17' und des Kraftiibertragungscle- 
mentes 37 uber die Kugeln 38 und damit eine Kraf tiiber- 
tragung zwischen den Abschnitten 17' und 17" erfolgt, 
wahrend in der entgegengesetzten Drehrichtung der 
Ausgangswelle 36 keine Kraftubertragung bewirkt 
wird Es versteht sich. daB das Kraftubertragungsele- 
ment 37 fest mit dem Abschnitt 17" verbunden ist 

Der besondere Vorteil der Freilaufeinrichtung 35 be- 
steht dahn, daB diese Einrichtung besonders robust und 
wenig storanfallig ausgebildet ist und im Inneren der 
Welle 17 insbes. auch gcgen mechanische Beschadigun- 
gen sowie gegen Verschmutzen gesichert unterge- 
bracht ist 

Die Fig. 9 und 10 zeigen einen kasten- oder trichter- 
artig ausgebildeten und aus Flachmaterial beispielswei- 
sc aus Stahlblech hergestellten Aufnahmebehalter 40, 
der beispielsweise an dem uber den Elektromotor 16 
nach vorne uberstehenden Teil des Armes 12 befestigt 
werden kann und hierbei zur Stabilisierung evtl auch 
noch mit dem Elektromotor 16 oder anderen Halterun- 
gen verschraubt ist Der Aufnahmebehalter ist an der 
Oberseite offen und kann dort beispielsweise durch ei- 
nen nicht naher dargestellten Deckel verschlossen wer- 
den. Am Boden ist der Aufnahmebehalter 40 mit einer 
schlitzformigen Offnung 41 versehen. Die Lange der 
Offnung 41 sowie die Befestigung des Aufnahmebehal- 
ters 40 sind dabei derart, daB sich die Offnung 41 mit 
ihrer Langserstreckung parallel zur Y-Achse uber den 
wesentlichen Teil der Arbeitsbrcite des Gerates er- 
streckt 

Der Aufnahmebehalter 40 besitzt weiterhin einen 
Schieber 42, mit welchem die Offnung 41 ganz oder 
teilweise verschlossen werden kann, und zwar durch 
Verschieben dieses Schiebers 42 in der Achsrichtung 
senkrecht zur Langserstreckung der Offnung 41. Bei der 
dargestellten Ausfuhrungsform ist der Schieber 42 
durch zwei Federeinrichtungen 43 in eine die Offnung 



41 vollstandig freigebt nde Stellung vorgespannt Durch 
einen doppelt angreifenden Bautenzug 44 kann der 
Schieber 42 vom Lenker 4 her gegen die Wirkung der 
Federeinrichtungen 43 vcrschoben und damit die Abga- 
5 be eines in den Aufnahmebehalter 40 eingebrachten 
Streugutes beim Bearbeiten des Bodens gesteuert wer- 
den. Dieses Streugut ist beispielsweise ein Dungemittel 
Oder ein anderer. in den Boden einzubringender Sloff. 
Die Fig. 11-13 zeigen ein Werkzeug 21a, welches 
10 jeweils anstelle eines Werkzeuges 21 bei dem Gerat 
verwendet werden kann. Das Werkzeug 21a, welches im 
Gegensatz zu den Werkzeugen 21 weniger dazu neigt, 
daB es sich unkontroUiert eingrabt, und dessen Bearbei- 
tungstiefe eindeutiger durch die Umlaufgeschwindigkeit 
15 gesteuert werden kann. besteht im wesentlichen aus ei- 
nem walzenartigen Werkzeugkdrper 45 mit kreiszylin- 
derformiger, die Dreh- bzw. Werkzeugachse konzen- 
trisch umschlieBender Umfangsflache. An einer Seite 
des Werkzeugkorpers 45 ist eine uber diese Seite vor- 
20 stehende Hohlwelle 46 vorgesehen, mit der das Werk- 
zeug 21a an das Getriebe 18 oder aber an ein dieses 
Getriebe bereits angeschlossenes Werkzeug 21a an- 
schlieBbar ist Zu diesem Zweck besitzt der Werkzeug- 
kdrper 45 an semer anderen, der Hohlwelle 46 abge- 
25 wandten Seite eine Offnung, an die ein Werkzeug 21a 
mit der Hohlwelle 46 ankuppelbar ist 

Die Drehrichtung des Werkzeuges 21a beim Bearbei- 
ten des Bodens ist wiederum mit dem Pfeil C angegeben. 
Am Umfang des Werkzeugkorpers 45 sind mehrere 
30 Werkzeugelemente 47 befestigt Jedes Werkzeugele- 
ment besteht aus einer LSnge eines mehrfach wellenfor- 
mig abgewinkelten Flachmaterials, wobei bei der darge- 
stellten Ausfuhrungsform diese Abwinklungen jeweils 
etwa in einem Winkel von 45"* zur Langserstreckung des 
35 Werkzeugelementes 47 verlauf en. 

Die Werkzeugelemente 47 sind mit ihrem in Dreh- 
richtung c jeweils vorauseilenden Ende schwenkbar an 
dem Werkzeugkorper 45 gehalten, und zwar derart, daB 
die Werkzeugelemente ihrer Langserstreckung in 
40 Drehrichtung C liegen. Die Lagerung ist derart, daB die 
Werkzeugelemente 47 um eine Achse parallel zur 
Werkzeug- bzw. Drehachse sowie zugleich auch um ei- 
nen gewissen Betrag um eine Achse radial zur Dreh- 
achse schwenken konnen. Fur diese Lagerung sind am 
45 Umfang des aus Stahl gefertigten Werkzeugkorpers 45 
kurze Flacheisen 48 angeschweiflt Zwei solcher Flach- 
eisen dienen jeweils zur Aufnahme eines Gelenkbol- 
zens, mit dem das zwischen diesen Flacheisen angeord- 
nete vorauseilende Ende eines Werkzeugelementes 47 
50 gehalten ist Durch die beschriebene schwenkbare An- 
ordnung der Werkzeugelemente 47 sowie dadurch, daB 
diese Werkzeugelemente jeweils in mehreren, in Um- 
fangsrichtung des Werkzeugkdrpers 45 aufcinanderfol- 
genden Reihen und von Reihe zu Reihe versetzt vorge- 
55 sehen ist, ist erreicht, daB die gesamte Umfangsflache 
des Werkzeugkorpers 45 beim Bearbeiten des Bodens 
wirksam wird. 

Die Werkzeugelemente 47 sind vorzugsweise aus- 
tauschbar am Werkzeugkdrper 45 gehalten. 
60 In der Fig. 14 ist 50 die zu bearbeitende Boden- bzw. 
Beetflache eines Glas- bzw. Gewachshauses, uber der 
eine horizontale FuhrimgsschieneSl angeordnet ist Die 
an der Konstruktion des Gewachshauses gehaltene 
Fuhrungsschiene 51 besitzt bei der dargestelhen Aus- 
65 fuhrungsform beispielsweise ein C-f6rmiges, nach unten 
hin offenes ProfiL In der Fuhrungsschiene 51 sind mittels 
RoUen mehrere AufhSng- bzw. Halteelemente 52 frei 
verschiebbar gehalten, die einen Qber die Unterseite der 
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Fuhrungsschiene 51 vorstehenden Abschnitt aufweisen, 
an welchem das Versorgungskabel 34 gehalten ist, und 
zwar derart, da3 das Kabel an dem jewelligen Halter 52 
f estgelegt bzw. festgeklemmt ist Durch die vorbeschrie- 
bene Fuhrung durch das Versorgungskabel 34 ist ge- 5 
wahrleistet, daB das Ende dieses Versorgungskabels 
stets schrag nach oben gefQhrt ist und somit beim Arbei- 
ten mit dem Gerat nicht iiberfahren werden kann. Es 
versteht sich, daB die Fuhrungsschiene 51 den unter- 
schiedlichsten, den jeweiligen ortlichen Gegebcnheiten 10 
angepaBten Verlauf aufweisen kann. 

Aufstellung der verwendeten Bezugsziffem 

1 Rahmen 15 

2 Lange 

2' -2"" Abschnitt 

3 Verbindungsstuck 

4 Lenker 

5 Strebe 20 

6 Lenkerarm 

7 Griff 

8 Lagerelement 

9 Baudenzug 

10 Strebe 25 

11 Bremssporn 

12 Holm 

13 Arm 

14 Rad 

15 Einstelieinrichtung 30 

16 Elektromotor 

17 Welle 

17M7" Abschnitt 

18 Getriebe 

19 Gehause 3S 

20 Welle 
21,21a Werkzeug 
22,23 AnschluBwelle 

24 Element 

25 Arm 40 
25' Ende 

26 Platte 

27 Lagersitz 

28 Schnecke 

29 Welle 45 

30 Schneckenrad 

31 Schutzabdeckung 

32 AnschluB 

33 Kupplung 

34 Versorgungskabel 50 

35 Freilauf 

36 Ausgangswelle 

37 Kraftiibertragungselement 

38 Kugel 

39 Klemmflache 55 

40 Behalter 

41 Offnung 

42 Schieber 

43 Federanordnung 

44 Baudenzug go 

45 Werkzeugkorper 

46 Hohlwelle 

47 Werkzeugelement 

48 Flacheisen 

50 Boden ^ 

51 Fuhrungsschiene 

52 Halter 

53 Abschnitt 



Patentanspriiche 

1. Handgefiihrtes Gerat fur die Bodenbearbeitung, 
mit einem einen Lenker (4) aufweisenden Rahmen 
(1), mit einem Antrieb (16) an diesem Rahmen (1) 
sowie mit einem am Rahmen um eine erste hori- 
zontale oder im wesentlichen horizontale Raum- 
achse (Y-Achse) drehbar gelagerten und durch den 
Antrieb (16) umlaufend antreibbaren Werkzeug 
(21, 21a), mit welchem das Gerat beim Bearbeiten 
des Bodens auf diesem aufsteht, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Antrieb ein Elektromotor (16) ist. 

2. Gerat nach Anspruch 1, dadurch gekennzetchnet, 
daB der Antrieb ein Drehstrom-Motor ist 

3. Gerat nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, 
daB in der Antriebsverbindung zwischen Motor 
(16) und dem wenigstens einen Werkzeug (21, 21a) 
eine Freilauf einrichtung (35) vorgesehen ist 

4. Gerat nach einem der Anspruche 1 —3, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Elektromotor (16) uber 
ein Untersetzungsgetriebe, vorzugsweise iiber ein 
als Schneckengetriebe ausgebildetes Unterset- 
zungsgetriebe (18) mit einer die Werkzeuge (21, 
21a) antreibenden Welle (20) verbunden ist 

5. Gerat nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, 
dafi das Untersetzungsgetriebe (18) ein Unterset- 
zungsverhaltnis von etwa 19:1 aufweist 

6. Gerat nach einem der vorhergehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB die Werkzeuge 
(21. 21a) zumindest teilweise losbar bzw. austausch- 
bar an einer vom Elektromotor (16) angetriebenen 
Welle (20) vorgesehen sind. 

7. Gerat nach einem der Anspruche 1 —6, dadurch 
gekennzeichnet, daB jedes Werkzeug (21) als Hack- 
bzw. Fraswerkzeug mit vier an einem, vorzugswei- 
se plattenfdrmigen Trager (26) gehaltenen Armen 
(25) ausgebildet ist, daB die Arme (25) mit ihren 
bezogen auf die Werkzeugachse radial uber den 
Trager (26) vorstehenden Enden (25') abgewinkelt 
sind. 

8. Gerat nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, 
daB die in bezug auf die Werkzeugachse gleichma- 
Big verteilten Arme (25) mit ihrer Langserstrek- 
kung jeweils parallel zu einer die Werkzeugachse 
schneidenden Durchmesserachse (dl, d2) und ge- 
genuber dieser um einen vorgegebenen Betrag (a) 
versetzt vorgesehen sind, und zwar derart, daB in 
einer Drehrichtung (C). in der das Werkzeug (21) 
beim Arbeiten umlauft. das freie Ende (25') des je- 
weiligen Armes (25) der zugehorigen Durchmes- 
serachse (dl. d2) voreilt 

9. Gerat nach Anspruch 7 oder 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Arme (25) an ihren auBenliegen- 
den Enden gegenuber einer die Werkzeugachse 
senkrecht schneidenden Ebene um etwa 60" abge- 
winkelt sind. 

10. Gerat nach einem der Anspruche 7—9, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Arme (25) mit ihren freien 
Enden auf einer Kreisbahn umlaufen, deren Durch- 
messer etwa 300 mm betragt 

11. Gerat nach einem der Anspruche 7—10, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Arme (25) gegen- 
Ciber der jeweiligen Durchmesserachse (dl, d2) um 
etwa 36 mm versetzt sind. 

12. Gerat nach den Anspruchen 7 — 11, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB bei insgesamt vier, zwei Werk- 
zeugpaare bildenden Werkzeugen (21) diese mit 
einer Geschwindigkeit von 140—150 Umdrehun- 
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gen/Minute, vorzugsweise mit einer Geschwindig- 
keit von 147 Umdrehungen/Minute angetrieben 
sind 

13. Gerat nach einem der Anspriiche 7 — 12, da- 
durch gekennzeichnet, dafi jeder Arm (25) aus ei- 5 
nem Flachmaterial durch Abbiegen hergestellt ist, 
und daB die das abgebogene Ende (25') jeweils bil- 
dende Biegekante in einer bezogen auf die Werk- 
zeugachse in etwa tangential verlaufenden Achs- 
richtung angeordnet ist, der die zugehorige Durch- 10 
messerachse (dl, d2) senkrecht schneidet 

14. Gergt nach einem der vorhergehenden Anspru- 
Chen, dadurch gekennzeichnet, daB das Werkzeug 
(21a) einen walzenartigen Werkzeugkorper (47) 
aufweist, an dessen die Werkzeugachse konzen- 15 
trisch umschlieBender AuBenflache cine Vielzahl 
von Werkzeugelementen (47) vorgesehen sind 

15. Gerat nach Anspruch 14. dadurch gekennzeich- 
net, daB die Werkzeugelemente (47) langgestreckte 
Elemente, vorzugsweise mehrfach gebogene lang- 20 
gestreckte Elemente sind die an ihrem in Drehrich- 
tung (C) des Werkzeugs (21a) vorderen Ende je- 
weils schwenkbar an dem Werkzeugkorper (45) be- 
festigt sind 

16. Gerat nach Anspruch 15, dadurch gekennzeich- 25 
net, daB die mehrfach abgewinkelten bzw. abgebo- 
genen Werkzeugelemente (47) mit der Ebene, in 
der die Abwinklungen vorgesehen sind, in etwa 
tangential zum Umfang des Werkzeugkorpers (45) 
angeordnet sind 30 

17. Gerat nach einem der Anspriiche 1 — 16, ge- 
kennzeichnet durch einen am Rahmen (1) iiber dem 
wenigstens einen Werkzeug (21, 21a) angeordneten 
Behalter fur Streugut, beispielsweise fur Dungemit- 
tel. 35 

18. Gerat nach Anspruch 17, dadurch gekennzeich- 
net, daB der Behalter (40) an seiner Unterseite eine 
Abgabeoffnung (41) aufweist, deren effektiver 
Querschnitt veranderbar ist, vorzugsweise iiber ei- 
ne Betatigungseinrichtung von dem Lenker (4) her. 40 

19. Gerat nach einem der Anspriiche 1 — 18, ge- 
kennzeichnet durch eine Fiihrung fiir ein Versor- 
gungskabel (34), die (Fiihrung) aus einer uber dem 
zu bearbeitenden Boden (50) angeordneten Fuh- 
rungsschiene (51) und aus mehreren in dieser Fiih- 45 
rungsschiene verschiebbar gcfiihrten Haltern (52) 
besteht, mit denen das Vorsorgungskabel (34) der- 
art verbunden ist, daB dieses zwischen zwei in der 
Fuhrungsschiene (51) aufeinanderfolgenden Hal- 
tern (52) jeweils eine Linge bildet. 50 
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